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〆研究の経緯と目的
.,TUMSAT-PSLの仕様と光学系
J東京海洋大学における準備的観測
〆今年度の開発項目と作業状況
v"CEReSにおけるPSL/TUMSAT
./CEReSにおける観測例
TUMSATPSLの仕様 ＊市販品ペースで開発・廉価，重ねての製作が容易。
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研究の経緯と目的
・科研費・基盤研究（C)No.16510057(H.16-Hl8）「パjレス半導
体レーザーを用いたSPM計測用ポータブルライダーの開発的
研究」（代表・村山）において、CEReSが開発したPAL(Portable 
Automated Lidar）の手法を採用してPortableScanning Lidar 
(PSL）の開発を行った。
• PALIまMicroPulse Lidar (MPL）＊のー形態。簡便性から送信
光学系を受信望遠鏡と別にし（従来型）、独自の狭拡がり・狭
光束レーザービームの光軸自動調整機構を持つ。
市MPLは、元々ground-baseのunatendedoperational lidarとしてEye-safetyを
配慮して開発された（NASAGFSC, Spinhirneら）。現状ではあまりEye-
safetyを配慮しなし、工7ロソソレライダー が政直（ばっこ）しており、大義は薄れか
けているが、LD励起固体レ ザーー、狭帯域・視野角受信でのdaytimephoton 
countingの実現、装置の小型可など技術面の貢献も大きい。
・本研究では、主としてハードウェアの開発がほぼ完成した海洋大
PSUこCEReS・PALのソフトウェア（ミラー 調整機構など）を移植し、連
続観測．可能な工ア口γルライタ．ー として完成させることを目標。 2
TUMSATPSLの光学系
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海洋大における測定例 1.広視野時
FOV=l mrad，仰角45°，夜間の計測でpre-triggerが有効、
成層圏まで十分見えている。
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PCとのインター フェイス海洋大における測定例 2.狭視野時
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FOV=0.2 mrad，仰角45°，日中の計測が十分可能。
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PSL@CEReS in Day 平成20年度CEReS共同利用での研究計画
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PSL@CEReS in Night 
CEReSにおける測定例（Feb.2009) 
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